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6 , 7 章ではシミュレーションによる検証実験によって提案している。学習手法の実現性，有効性の確認及び従来
手法との比較が行われ，学習手法の効率化に大きな効果があることも確認されている。
以上のように，本論文で提案された学習手法を適用することにより，学習環境の動的変動下での学習が可能となり，
ロボティクス，人工知能などエージェントの学習を利用する多くの研究分野の向上に寄与するところ大であり，高く
評価される。よって，本論文は学位(工学)論文として価値あるものと認められる。
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